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さらに，第 3 章では， H∞制御理論にもとづいて，二次安定化コントローラを設計する新しい方法を提案する。 H∞
コントローラは線形時不変の伝達関数によってパラメトライズされるが， このパラメータを時変ゲインとしても，閉
ループ系が二次安定で，かっ望ましい伝達特性が得られることを示す。このことから，時変ゲインをパラメータとし









章では，第 2 章で導出した結果を用い，振動系の最も簡単なモデルであるこ慣性系を対象とする問題と SICE (計測
自動制御学会)ベンチマーク問題の解法を与える。
さらに，第 7 章では，より現実的な問題として，高速かっ高精度の位置決めが要求される印刷機械の位置決め機構







新しい知見を得ている O 本論文の理論的な新規性は以下の点にある o
(1) 従来よりも広いクラスの「線形分数変換表現」による不確かさをもっプラントを考察し，定数スケールを持つ
H∞制御問題に帰着させることによって， このクラスのプラントに対するロバスト性能問題を完全に解決した。
(2) 従来は定値制御のみに用いられていた二次安定化法を運動制御問題(追従問題)に適用し，フィードフォワード
も併合した新しい運動制御系の構成法を提案した。
(3) H∞制御系に時変ゲインを導入し，ゲインスケジューリングの新しい設計手法を提案した。
(4) 相反システムに対する構造化特異値は最大特異値と一致することを示し，実用的に重要な相反システムのロパス
ト制御系の解析と構成を著しく容易にした。
(5) 多面体で表現できる不確かさをもっシステムの二次安定化が，定数スケールパラメータを含むリッカチ方程式を
解くことに帰着されることを示した。
本論文では上記の理論的な成果を 2 つの実際の制御系，すなわち磁気浮上系と位置決め装置のロバスト制御に応用
し，その有効性を立証している O 前者では鉄球を安定に浮上させることに成功し，ロバスト性の著しい向上を確認し
た。後者では位置決め完了後の残留振動の著しい軽減を達成し，位置決め精度の向上を達成した。
以上のように本論文はロバスト制御系の解析や設計に幾つかの新しい手法を確立し，それらを実システムに適用し
て有効であることを示している。これらの研究成果はロパスト制御理論の発展に貢献する所大であり，工学博士の学
位論文として価値あるものと認める O
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